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ROBERT BOSCH"" GMBH, 70442 Stuttgart 


Naviqationsa erat und Verfahren zur Steueruna des MaEstabs 
eines auf einer Anzei geeinheit eines Navigat ionsgerats 
daraes tellten Kartenausschnitts 

Stand der Technik 

Die -Erf indung-geht^MSft^onw eiiaem- Navigat ionsgerat . und. einem 
Verfahren zurrSteue-rung^des"' MaSstabs eines auf einer 
AnzeigeeinheiH^ eines Navigat ionsgerat s dargest el Ifeen 
Kartenausschnitts gemajS den Oberbegriffen der unabhangigen 
Patent anspruGhe-'^aus . 

Es sind Navigationsgerate zur vorzugsweisen Verwendung in 
Kraft fahrzeugen bekannt, die iiber eine Anzeigeeinheit 
verfugen, auf der eine StraSenkarte bzw. ein Ausschnitt 
einer StraSenkarte, welche eine Umgebung des aktuellen 
Fahrzeugstandortes, sowie eine Markierung fiir den aktuellen 
Fahrzeugstandort innerhalb der Karte bzw. des 
Kartenausschnitts angezeigt wird. 

Solche Navigationsgerate mit Kartendarstellung bieten 
oftmals die Mogliehkeit, verschiedene ■^MfeDiSstabe der ^ Karte 
darzustellen. Der jeweilige Mafistab kann dabei entweder 
manuell beliebig Oder mittels einer automatisch vom 
Navigationsgerat gesteuerten Zoom- Funkt ion eingestellt 
werden, wobei mit der Automatik regelmaSig ein MaSstab 


gewahlt wird, in dem sowohl der aktuelle Fahrzeugstandort , 
als auch das Navigationsziel zusammen auf der Anzeigeeinheit 
dargestellt sind. 

Vorteile der Erfindiing 

Das erf indungsgemaSe Navigationsgerat und das 
erf indiingsgemaSe Verfahren tnit den Merkmalen der 
unabhangigen Patentanspruche ermoglichen demgegeniiber eine 
stetige Anpassxmg des MaJSstabs des auf der Anzeigeeinheit 
des Navigationsgerat s angezeigten Kartenausschnitts in 
Abhangigkeit von Fahranweisungen. 

So ist es von besonderem Vorteil, daS der MaSstab des 
Kartenausschnitts stets so gewahlt und wahrend der Fahrt des 
Kraft fahrzeugs angepaSt wird, dalS die zwischen aktuellem 
Fahrzeugstandort und dem nachsten Entscheidungspunkt , 
beispielsweise einem Abbiegepunkt , zuriickzulegende 
Wegstrecke vollstandig und mit groStmoglicher Auf losung auf 
der Anzeigeeinheit dargestellt wird. 

Eine gemaS einem Ausf lihrungsbeispiel der' Erf indung 
vorgesehene stufenweise Anpass\ing des MaSstabs des auf der 
Anzeigeeinheit dargestellten aktuellen Kartenausschnitts bei 
Annaherung des Fahrzeugs tandorts an den nachsten 
Entscheidungspunkt hat den Vorteil, daS eine Aktualisierung 
der Darstellung nicht kontinuierlich erfolgen mu&, wodurch 
in erheblichem MalSe Re chenlei stung eingespart werden kann. 
Dariiber hinaus ist eine stufenweise MaSstabsumschaltung fur 
den Benutzer weniger verwirrend, da dieser sich nicht auf 
einer standig andernden Karte orientieren muE. 

Die Neueinstellung des MaSstabs des auf der Anzeigeeinheit 
eines erf indungsgemaSen Navigationsgerats dargestellten 
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Kartenausschnitts, sobald der aktuelle Fahrzeugstandort mit 
dem Entscheidungspunkt iibereinstimmt , ermoglicht eine 
f rxih z e i%i*g sOm-entsa e^33iimg*aide ssr^B eiau^fe^ae r s**^arLhand- ed-ner 
KartenM'avi?s»tsr.eM^ungy^:;^deren ^^^M^^^ wieder entsprechend der 

Entf e2r.niang -zwi^s^^foen ak-^t^iaeMrem Sfe-andort. Mond *'ia'a'<s«fos'te'em 
Entscheidungspunkt eingestellt ist. 

Zeichnungen 

Ausfuhrungsbeispiele der Erfindung sind in den Zeichnungen 
dargestellt und werden in der nachf olgenden Beschreibung 
naher erlautert. 

Es zeigen 

Figur r mfi Blocks^chaltbild^des erf indts^ng-siweaentiiiGhen ^.Teils 
eines erf in(diip§§gemaj3'en'^Na^i , 

Figur 2A ein Ablauf diagrairan eines ersten 

Ausfiihrungsbei spiels des erf indungsgemafien Verfahrens zur 
Einstellung des MaEstabs der Kartendarstellung, 

Figur 2B ein Ablauf diagramm eines zweiten 
Ausfuhrungsbeispiels des erf indungsgemaSen Verfahrens, 

Figur 3A beispielhaft einen ersten- auf der Anzeigeeinheit 
^des er5rndunesgemaj§enJiiNavigatd.onsgerats. dargestellten 
Kar t enaU'S'S'chni 1 1 , 

Figur 3B einen zweiten, und 


Figur 3C einen dritten Kartenausschnitt . 
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Beschreibung der Ausfuhnmgsbeispiele 

Figur 1 zeigt ein Blockschaltbild eines erf indungsgemafien 
Navigationsgerats zur Durchfiihrung des erf indungsgemaSen 
Verf ahrens . 

Eine Geratesteuerung 2 0 des erf indungsgema£en 
Navigationsgerats 10, umfaEt sowohl den eigentlichen 
Navigationsrechner , als auch eine Anzeigesteuerung 52, die 
unter anderem der Einstellung des MaSstabs eines auf einer 
Anzeigeeinheit 50 des Navigationsgerats 10 dargestellten 
Land- oder StraiSenkarte dient . 

An die Geratesteuerung 20 sind Mittel 30, 35, 40 
angeschlossen, die Inf ormationen liber den Standort, die 
Bewegungsrichtung und den Bewegungszustand des Fahrzeugs 
abgeben. Dabei handelt es sich zum Beispiel urn einen 
Drehratensensor 30, mit dessen Hilfe durch Integration uber 
die erfaSten Drehratenanderungen die Orientierung des 
Fahrzeugs, in dem das Navigationsgerat installiert ist, 
beziiglich der Hiramelsrichtungen erfaEt wird. Alternativ kann 
zur Bestimmung der Orientierung des Fahrzeugs auch ein 
MagnetkompaS Verwendung finden. Weiter handelt es sich dabei 
um einen Wegstreckenmesser 35, der beispielsweise von 
Radsensoren eines Antiblockiersystems fur Fahrzeugbremsen 
abgegebene Impulse erfaSt und aus der f estgestellten 
Impulszahl und einem bekannten Radumfang eine zuriickgelegte 
Fahrstrecke ermittelt . SchlieSlich handelt es sich dabei utn 
einen GPS- (Global Positioning System-) Empfanger 40 zum 
Empfang und zur Auswertung von von GPS-Satelliten 
ausgestrahlten Funksignalen, anhand derer die Position des 
Fahrzeugs feststellbar ist. Bei einer alternativen 
Ausfuhrungsf orm kann es auch vorgesehen sein, daS die 
zuriickgelegte Fahrstrecke allein aus empfangenen 
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Satellitensignalen bestimmt wird. Ebenso kann es auch 
vorgesehen sein, daiS die Signale des GPS -Empf angers zur 
Korrektur-'der- aufgrund^-der Signale der -^iabri-gen Sensoren 
bestimmten Fahrzeugposit ion -herangezogen.^ warden . 

Weiterhin ist an die Steuerung 20 ein Speicher 60 
angeschlossen, in dem Inf ormat ionen einer Land- bzw. 
Stra£enkarte in digitaler Form gespeichert sind. Beira 
vorliegenden Ausf iihrungsbeispiel ist der Speicher 60 in Form 
eines CD-ROM-Laufwerks mit eingelegter CD-ROM als 
Datentrager fur die Landkarteninf ormationen realisiert. 
Ebenso kann es jedoch auch vorgesehen sein, dalS der Speicher 
60 in Form eines RAM- bzw. ROM-Halbleiterspeichers 
realisiert ist. 

Auf der an die Steuerung 20 angeschlossenen Ttozeigeeinheit 
50 wird^ wS.hrend des eigentlichen Navigatiorisvorganges, also 
wahrend der Leitung des Fahrzeugfuhrerss ,entlang -einer , 
beispielsweise vor Fahrtantritt vorherberechneten 
Fahrsbrecke, ein -.Kartenausschnitt dargestellt, der den 
aktuellen Fahrzeugstandort und auch den nachsten 
Entscheidungspunkt , also beispielsweise einen Abbiegepunkt 
umfaSt. Weiter konnen auf dieser erganzend Fahranweisungen 
fiir den Fahrzeugf lihrer , beispielsweise in Form eines 
Richtungspf eiles bei Annaherung an einen Entscheidungspunkt , 
also beispielsweise bei bevorstehenden Abbiegevorgangen, und 
einer Restentf ernungsanzeige bis zum Abbiegevorgang, 
dargestellt werden. Alternativ oder erganzend zur optischen 
Vermittlung von Fahranweisungen mittels der 

Anzeigevorrichtung 50 ist eine akustische- Ausgabevorrichtung 
55 vorgesehen, liber die akustische Fahranweisungen, wie z. 
B. ,,nach 100 Metern rechts abbiegen^\ „ab jetzt der 
HauptstraJSe folgen" o. a., ausgegeben werden. 
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AulSerdem ist an die Steuerung 2 0 eine Eingabeeinheit 45 rait 
Bedienelementen, wie Drucktasten 4 7 oder anderen 
Eingabemitteln, wie z. B. Drehknopf en, zur Eingabe eines 
Navigations-Zielpunktes sowie zur Bedienimg weiterer 
Funktionen des Gerats angeschlossen. 

Das erf indungsgemaSe Navigationsgerat sowie das 

erf indiingsgemaSe Navigationsverf ahren f unktionieren wie 

f olgt . 

Nach Einschalten des Navigationsgerats 10 liefern die 
Sensor en 30, 35, 40, namlich der Drehratensensor 30, der 
Wegstreckenmesser 35 und der GPS-Empf anger 40 Inf ormationen, 
aus denen die Steuerung 20 bzw. der in der Steuerung 
enthaltene Navigationsrechner die aktuelle Position des 
Fahrzeugs, in das das erf indungsgemaSe Navigationsgerat 
eingebaut ist, ermittelt. Gegebenenf alls beriicksichtigt die 
Steuerung dabei im Sinne einer Plausibilitatspruf ung auch 
Daten aus der im Speicher 60 abgelegten StraSenkarte zur 
Korrektur der aufgrund der Sensordaten berechneten 
Fahrzeugposition. Diese Art der Korrektur der ermittelten 
Fahrzeugposition ist auch unter dem Begriff „Map Matching" 
bekannt . 

Vor, nach Oder auch wahrend der Bestimmung des aktuellen 
Fahrzeugstandorts erf olgt die Eingabe eines Navigations- 
Zielorts oder -punkts in an sich bekannter Weise, 
beispielsweise durch buchstabenweise Eingabe eines Orts- 
oder Stadte- und eines StraiSennamens mittels der 
Eingabeeinheit 45, oder beispielsweise durch Markierung des 
Zielortes mittels eines mit Cursortasten steuerbaren Zeigers 
auf einer auf der Anzeigeeinheit 50 dargestellten Land- oder 
StraSenkarte. 


- 7 - 

R. 36150 

Anschliegend berechnet der Navigationsrechner aufgnmd des 
aktuellen Fahrzeugstandortes und der Zielorteingabe des 
^i^Benufeze^rs.-K lan^feer.^Zu^^ -der -im Speioker^ 60 abgelegten 

StradSe-nkarteninf ormatiorren eine*-^Fahrroute vom aktuellen 
Stand- zum- eingegebenen Zielort . 

Wahrend des eigentlichen Zielf lihrungsvorgangs , also wahrend 
der Fahrt des Kraf tf ahrzeugs , werden in Abhangigkeit einer 
jeweils aktuellen Fahrzeugposition bei Annaherung des 
Fahrzeugstandorts an einen Entscheidungspunkt , 
beispielsweise an eine Kreuzung, an der gemaS der 
berechneten Fahrtroute von einer gerade befahrenen StraSe 
abzubiegen ist, Fahranweisungen erzeugt, die.> optisch. uber 
die Anzeitgeeinheit 5 0 oder akustischv mitte'ls der akustischen 
AusgabevorriGht^ung 55 dem Fahrzeugfuhrer zur Kenntriis 
gebracht*'* werden . 

Die Furi5ct^±t)nsweise-des^ erf indungsg^maSSerl^ Navigationsgerats 
und desr erf indungsgemaSen Verfahrens werden im folgenden 
unter ^©ez^gnatome ;^auf dde^ Abl*aufplane^der Figuren 2A void 2B 
sowie die Figuren 3A, 3B und 3C erlautert . 

Der Ablauf beginnt mit dem eigentlichen Zielf iihrungsvorgang, 
also nach Feststellung der aktuellen Fahrzeugposition 
mittels der Sensoren 30, 35 und 40, Eingabe einer Zielortes 
und Berechnung einer Fahrtroute vom aktuellen 
Fahrzeugstandort zum eingegebenen Zielort mit Schritt 105. 

Das Fahrzeug befindet sich nun beispiel-sweise auf einer 
ersten StraSe 250, ^ die gemaS der berechneten Fahrtroute bis 
zu einer Kreuzung mit einer zweiten StraSe 270 zu befahren 
ist. An der Kreuzung soil gemaS der berechneten Route von 
der aktuell befahrenen ersten Strafie 250 nach links in die 
zweite StraSe 270 abgebogen werden. Der nachste 
Entscheidungspunkt 215, an dem durch das Navigationsgerat 
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eine Fahranweisung ausgegeben wird, ist somit die genannte 
Kreuzimg 215 der ersten StraSe 25 0 mit der zweiten StraiSe 
270. Kurz vor Erreichen des Entscheidungspunktes 215, wird 
das Navigationsgerat eine Fahrtanweisung beispielsweise in 
der Form etwa mit dem Inhalt ,,an der nachsten Kreuziing links 
abbiegen*' ausgeben . 

In Schritt 110 berechnet nun die Anzeigesteuerung 52 des 
Navigationsgerats aufgrund der fiir eine Kartendarstellung 
vorgegebenen Flache der Anzeigeeinheit 50 und der Entfernung 
der aktuellen Fahrzeugposition 210 vom nachsten 
Entscheidungspxinkt 215 einen kleinstmoglichen Mafistab, mit 
dem die Karte sowohl mit der aktuellen Fahrzeugposition 210, 
als auch dem nachsten Entscheidungspunkt 215 auf der 
Anzeigeeinheit 50 darstellbar ist. Der MaSstab wird dabei 
als im wesentlichen umgekehrt proportional zur tatsachlichen 
Entfernung zwischen aktuellem Fahrzeugstandort 210 und 
nachstem Entscheidungspunkt 215 berechnet, so daE die 
Strecke zwischen aktueller Fahrzeugposition und nachstem 
Entscheidungspunkt moglichst f ormatf ullend auf der 
Anzeigeeinheit 50 dargestellt wird. Anschliel^end wird in 
Schritt 115 die Karte mit dem berechneten MaSstab und der 
aktuellen Fahrzeugposition 210, wie dem nachsten 
Entscheidungspunkt 215 auf der Anzeigeeinheit 50 
dargestellt. Bei dem aktuellen KartenmaSstab der Figur 3A 
sind auf der Karte lediglich die aktuell befahrene StraSe 
250, zwei sie kreuzende Straiten 260 und 270, darunter die 
zweite StraSe 270, sowie die aktuelle Fahrzeugposition 210 
und der Entscheidungspunkt 215 zu erkennen. Nicht zu 
erkennen sind beim aktuellen KartenmaSstab einzelne 
Fahrspuren der StraSen oder wie viele Fahrspuren die StraSen 
auf we is en. 

Der Ablauf wird mit Schritt 120 fortgesetzt. Dort erfolgt 
eine Priifung, ob der bisherige nachste Entscheidungspunkt 
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215 bereits passiert worden ist und ein neuer nachster 
Entscheidungspunkt vorliegt . Ist dies nicht der Fall, so 
wirdc.de3?^ Abaauf-^mit S^hritt 125 Sorfegesetzt . Dorts^.^erf olgt 
eine: PiEtufeng, 'ob-^seit "^der -l^etzten-^Prufung eine vorge.gebene 
Strecke zuruckgelegt worden ist. Ist dies nicht der Fall, so 
kehrt der Ablauf zu Schritt 12 0 zuriick, Der KartenmalSstab 
wird somit vorerst nicht verandert . Somit bleibt, solange 
der nachste Entscheidungspunkt nicht erreicht und eine 
vorgegebene Wegstrecke nicht zuruckgelegt worden ist, der 
gerade aktuelle KartenmaSstab vorerst erhalten. Damit wird 
dem Fahrzeugfiihrer beim vorliegenden Ausf uhrungsbeispiel 
eine standige Neuorientierung auf sich standig andernden 
Karten erspart . Prinzipi.ell ist es >edoch durchaus denkbar, 
den^KaisitaeHmaiSSit abirder tat5»S'achldefoen -t-Entif ea^nung zwi sehen 
FahrzeugstandQrt*-Tand naefestem Entsx?heidungspunkt3». §;tandig 
aniz,upasis:(pn . 

Die vo^gefeb^en^r S.t r^ecke.^ i s t '^vo.r-zugs we>i s e wa-r*i.afee l^iandwom 
aktueM:.en Kartre^hmaSsts-ab^^abha^agig Weiter ka^nn sie-^aoa'ch von 
der StJB&en<k-i»a&se, *-be4.spielsweise^^ A^ Landstr^iSe oder 

Innenstadt, oder der StraSendichte im gerade befahrenen 
Gebiet abhangig sein. Beim Befahren einer Autobahn mit 
geringer Dichte an Abfahrten, Kreuzen oder Dreiecken kann 
die vorgegebene Strecke beispielsweise in der GroSenordnung 
von 5 bis 10 Kilpmetern liegen, im innerstadtischen Bereich 
beispielsweise in der GroSenordnung bis hinab zu 10 Metern. 

Wird in Schritt 125 f estgestellt , daS eine vorgegebene 
StreckeizuruckgeLegt worden ist, so geht ^der Ablauf zu 
Schritt. .lao uber, wo ein neuer Kartenmagsl5abv^*be2?e©haaet wird. 
Anschliefiend erfolgt die Kartendarstellung mit dem neu 
berechneten KartenmaSstab und einem Kartenausschnitt , auf 
dem wiederum sowohl der aktuelle Fahrzeugstandort 210, als 
auch der nachste Entscheidungspunkt 215 dargestellt sind. 
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Diese Situation ist in Figur 3B dargestellt. Da sich die 
aktuelle Fahrzeugposition 210 an den nachsten 
Entscheidungspunkt 215 angenahert hat, wurde ein kleinerer 
KartenmalSstab gewahlt . Der nun kleinere KartenmaSstab 
ermoglicht die Darstellung weiterer Details, wie der 
mehreren Fahrspuren 251, 252 der Gegenf ahrbahn der ersten 
StraJSe 250, der Fahrspuren 253 und 254 der ersten StraSe 250 
in Fahrtrichtung, einer ersten Linksabbiegespur 255 zum 
Abbiegen von der ersten StraSe 250 in die sie kreuzende 
dritte StraSe 260, einer zweiten Linksabbiegespur 256 zum 
Abbiegen von der ersten StraJSe 250 in die sie kreuzende 
zweite StraSe 2 70, sowie der Tatsache, daS die erste 
Fahrspur 253 in Fahrtrichtung kurz nach der Kreuzung mit der 
dritten Strafie 260 endet . 

Die Darstellung der beschriebenen Details ermoglicht dem 
Fahrzeugfiihrer eine Orientierung dahingehend, daS er sich 
zur Weiterfahrt entlang der berechneten Fahrtroute ausgehend 
vom nun aktuellen Fahrzeugstandort 210 vorzugsweise auf der 
zweiten Fahrspur 254 in Fahrtrichtung einordnet, da die 
erste Fahrspur 253 in Fahrtrichtung nach der Kreuzung mit 
der dritten Strafie endet. Weiter wird dem Fahrzeugfiihrer 
eine Orientierung dahingehend ermoglicht, daiS ein Einordnen 
auf der auSerst linken Fahrspur 255 in Fahrtrichtung nicht 
zweckmaSig ist, da es sich dabei of f ensichtlich um eine 
Linksabbiegespur 255 zum Abbiegen in die dritten StraSe 
handelt. SchlieSlich kann der Fahrzeugfiihrer der aktuellen 
Kartendarstellung entnehmen, daS zum Abbiegen in die zweite 
StraiSe 2 70 entlang der berechneten Fahrtroute 220 im 
weiteren Verlauf der ersten StraSe 250 im AnschluS an die 
Kreuzung der ersten mit der dritten StraSe 260 offenbar eine 
Linksabbiegespur zum Abbiegen in die zweite Stral^e 270 
vorgesehen ist. 
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Wird in Schritt 120 des Ablaufs f estgestellt , dafi der 
nachste auf der Fahrtroute 220 lieggnde,, Entscheidungspunkt 
215 passierfe woorden. ist,. so.^geht.*der Ablauf .zu Schritt 110 
liber,, wo die Neiiberechnxmg eines MaSs tabes zur Darstellung 
der^^'Karte auf der Anzeigeeinheit 50 in Abhangigkeit der 
tatsachlichen Entfernung des dann neuen nachsten 
Entscheidungspunktes 216 und der aktuellen Fahrzeugposition 
erfolgt. Figur 3C zeigt diese Situation. Das Fahrzeug ist 
der durch das Navigationsgerat ausgegebenen Fahranweisung 
folgend in die zweite StraSe 270 nach links abgebogen und 
hat dabei den Entscheidungspunkt 215 passiert. Die nun 
aktuelle Fahrzeugposition 210 liegt auf der zweiten StraSe 
270 kurz nach dem passierten Entscheidxxngspimkt 215. Der 
neue na©hste Entscheidungspunkt 216-markiert eine Einmiindung 
einer vierten StraSe 280 von rechts in die zweite' S.traSe 
2 70, in':-die getnafi der berechneten Fahrtroute abgebogen 
werden -soil . 

Figur -2B- zeigt, einen Ablaufplan eines zweiten 
Ausi§uhrungsbe4-spiels - des erfliiduilgsgefn'alSen Verfahrens, der 
nachfolgend erlautert wird. 

Der Ablauf beginnt mit dem eigentlichen Zielf iihrungsvorgang, 
also nach Feststellung der aktuellen Fahrzeugposition 
mittels der Sensoren 30, 35 und 40, Eingabe einer Zielortes 
und Berechnung einer Fahrtroute vom aktuellen 
Fahrzeugstandort zum eingegebenen Zielort mit Schritt 150. 

Das Fahrzeug -tbefindet sich beispielsweise wiederum auf der 
erstena;St9ra.Se' 2>50, die gemafi der bereehneten Fahrtroute bis 
zu einer Kreuzung mit einer zweiten StraSe 270 zu befahren 
ist. An der Kreuzung soil gemaS der berechneten Route von 
der aktuell befahrenen ersten StraEe 250 nach links in die 
zweite StraSe 270 abgebogen werden. Der nachste 
Entscheidungspunkt 215, an dem durch das Navigationsgerat 
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eine Fahranweisung ausgegeben wird, ist somit die genannte 
Kreuzung 215 der ersten StraSe 250 mit der zweiten StraSe 
270. Kurz vor Erreichen des Entscheidimgspunktes 215, wird 
das Navigationsgerat eine Fahrtanweisung beispielsweise in 
der Form etwa mit dem Inhalt „an der nachsten Kreuzung links 
abbiegen'* ausgeben . 

In Schritt 155 wahlt nun die Steuerung 20, bzw. die 
Anzeigesteueriing 52 als Teil der Steuerung 20 des 
Navigationsgerats 10, zunachst einen groStmoglichen fur die 
Kartendarstellung vorgesehenen MaSstab, mit dem die Karte 
sowohl mit der aktuellen Fahrzeugposition 210, als auch dem 
nachsten Entscheidungspunkt 215 auf der Anzeigeeinheit 50 
darstellbar ist. Es erfolgt aber zunachst noch keine 
Darstellung des gewahlten Kartenausschnitts auf der 
Anzeigevorrichtxmg 50 . 

Bei einer anderen Ausf iihrungsf orm dieses 

Ausfiihrungsbeispiels kann jedoch auch vorgesehen sein, daiS 
auch schon zu diesem Zeitpiinkt, namlich nach Einstellung 
eines groStmoglichen KartenmaSstabs bereits eine Darstellung 
der Karte auf der Anzeigevorrichtung 50 erfolgt. 

In Schritt 160 wird nun aufgrund der vorgegebenen 
Abmessungen der fur eine Kartendarstellung auf der 
Anzeigeeinheit 50 zur Verfugung stehenden Flache und des 
Abstandes der aktuellen Fahrzeugposition 210 zum nachsten 
Entscheidungspunkt 215 gepriift, ob der Kartenmafistab unter 
der MaSgabe, daS sowohl die aktuelle Fahrzeugposition, als 
auch der nachste Entscheidungspunkt auf dem dann gewahlten 
Kartenausschnitt darstellbar sind, urn einen vorgegebenen 
Faktor verkleinert werden kann. Ist dies der Fall, so wird 
in Schritt 165 der KartenmaSstab um den vorgegebenen Faktor 
verkleinert, beispielsweise halbiert, so daiS dann 
beispielsweise statt eines MaSstabes von 1 : 500.000 ein 
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MalSstab von 1 : 250.000 gewahlt wird. Waiters fur eine 
Verkleinerung vorgegebene KartenmaSstabe sind dann 
-bei sp4efliS;we;i»se 1 : 1:0 0 . 0.0 0 , 1 : 5 0 .00 0 , 1 : - ;2 5 . OiO 0 , 1 : 
10000, 1 :r 5.000, 1 : 2^^00, 1 : 10 0 0 .-^ AUsemativ ist aber 
auch eine Verklei^nerting um ^-^leweils ei^nen Faktor *von 
beispielsweise ungefahr 4, Jl oder auch Xfl moglich, 
AnschlieBend geht der Ablauf zu Schritt 160 iiber, wo erneut 
gepriift wird, ob der KartenmaEstab weiter urn den 
vorgegebenen Faktor verkleinert warden kann. Auf diese Weise 
wird unter der MaSgabe, daS sowohl der aktuelle 
Fahrzeugstandort 210, als auch der nachste 
Entscheidungspunkt 215 entlang der berechneten Fahrtroute 
220 auf dem gewahlten Kartenaussehnitt..darstellbar sind, der 
KartenmaSsfeab<^»*sukzessi*ve werkleinert . 

Wird SGhrielSii%:h in Sfe'h:fitt» X60 f estgestellt , ^daSi. eine 
weitere "^'^rkleineriing des ^KarteELmaEslEabs;rbei gieichzeitiger 
Darstellb^arkeit?^ von»<»ak.G1ueirer -*Fahrzeu 210 mnd 

nachstemv»^Enfescheidungspiin3<:t 215^ auf ein- und ^demsel-ben 
Kartenaiasschnitt riicht-^^Mogri^^ erfolgt in Schritt 170 

die Darstellung des Kartenausschnitts mit dem bei der 
vorgegebenen Rasterung zuvor ermi ttelten kleinstmoglichen 
KartenmaSstab auf der Anzeigaeinheit 50 des 
Navigationsgerats 10, wie beispielsweise in Figur 3A 
dargestellt. 

AnschlieSend wird in Schritt 175 iiberpriift, ob der nachste 
Entscheidungspunkt 215 zwischenzeitlich passiert worden ist. 
1st dies ni.cht.-.der Fall, so-^geht der Ablauf > erneut zu 
Schritt .160 usber , ^^wo -wiwedeaRim^^- wird, ob 

zwischenzeitlich ei*nes*^weitere Verkleinerung des 
KartenmaJSstabs um ein vorgegebenes MaS unter gleichzeitiger 
Darstellbarkeit der aktuellen Fahrzeugposition 210 wie des 
nachsten Entscheidimgspunktes 215 mit dem verkleinerten 
KartenmaSstab auf der Anzeigeeinheit 50 moglich ist . Dies 
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ist beispielsweise dann der Fall, wenn sich das Fahrzeug auf 
der ersten StraEe 250 um eine bestimmte Strecke entlang der 
berechneten Fahrtroute 22 0 dem nachsten Entscheidimgspunkt 
215 genahert hat. Es erfolgt dann in Schritt 165 eine 
Reduzierung des KartenmaSstabs um einen vorgegebenen Wert. 
Ist eine weitere Reduzierung des KartenmalSstabs zu diesem 
Zeitpunkt nicht moglich, so erfolgt in Schritt 170 die 
Darstellung des Kartenausschnitts mit dem reduzierten 
KartenmaSstab, wie beispielsweise in Figur 3B dargestellt. 

Andernfalls, wenn also eine Verkleinerung des KartenmaSstabs 
in Schritt 160 noch nicht moglich war, erfolgt in Schritt 
170 weiterhin die Darstellung des Kartenausschnitts mit 
unverandertem KartenmaSstab . 

Wird in Schritt 175 f estgestellt , daS, wie in der Situation 
der Figur 3B, der nachsten Entscheidungspunkt 215 passiert 
worden 1st, so wird in Schritt 155 zunachst wieder der 
groStmogliche KartenmaSstab vorgewahlt und dann anschlieSend 
sukzessive in der beschriebenen Art und Weise auf das 
kleinstmogliche, eine gleichzeitige Darstellung von 
aktueller Fahrzeugposition 210 und dann nachstem 
Entscheidungspunkt 216 ermoglichende Mafi reduziert. 

Statt einer schlagartigen VergroSerung des KartenmaSstabs 
auf einen grofitmoglichen Wert kann dieser bei einer anderen 
Ausfuhrungsform des zweiten Ausfuhrungsbeispiels auch um 
jeweils einen vorgegebenen Wert solange vergrolSert werden, 
bis sowohl aktueller Fahrzeugstandort 210, als auch nachster 
Entscheidungspunkt 216 in kleinstmoglichem MalSstab auf einem 
gemeinsamen Kartenausschnitt darstellbar sind. 

Wahrend im Zusammenhang mit der Beschreibung der beiden 
Ausfiihrungsbeispiele stets davon ausgegangen wurde, daiS bei 
der Kartendarstellung mindestens sowohl die aktuelle 
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Fahrzeugposition 210, als auch der nachste 
Entscheidungspunkt 215 auf der Anzeigeeinheit 50 
gleiehzeitig .(^^^^ mussen, kann bei einer 

weiteren Ausf uh-rungsf orm vorgesehen sein, dal5 zusatzlich 
auch noch eine vorgegebene Umgebung der aktuellen 
Fahrzeugposition 210 und/oder des nachsten 

Entscheidungspunktes 215, beispielsweise ein Umkreis in der 
Grofienordnung von ungefahr 5% bis 10% der gesamten 
Kartenf lache , darstellbar sein muS. Dies erleichtert dem 
Fahrzeugfiihrer die Orientierung im aktuell befahrenen 
StraSennetz, da auch eventuell am Strafienrand oder in der 
iinmittelbaren Umgebung vorhandene markante Punkte auf der 
Kartendarstellung verzeichnet sind. 

Wahrend bisher davon ausgegangen wurde, daS der 
KartenmalSstab stets so gewahlt wird, daiS sowohl aktueller 
Fahrzeugs^tandort 210, als auch nachster Entscheidungspunkt 
215 gleichzeitig-auf der Anzeigeeinheit 50 darstellbar sein 
mussen, kann bei einer weiteren Ausf uhrungsf orm von dieser 
Forde rung auch dahingehend- abgewichen- w^f^den, ^daS 
beispielsweise nur der nachste Entscheidungspunkt auf der 
Kartendarstellung dargestellt sein muS, im ubrigen der 
KartenmaEstab im wesentlichen umgekehrt proportional zur 
Entfernung des aktuellen Fahrzeugstandorts vom nachsten 
Entscheidungspunkt gewahlt wird. Ebenso kann grundsatzlich 
auch die Forderung nach Darstellung des nachsten 
Entscheidungspunktes auf dem Kartenausschnitt aufgeweicht 
werden, so daS nur der aktuelle Fahrzeugstandort oder auch 
weder Fahrzeugstandort, noch nachster Entscheidungspunkt auf 
dem gewaiilten Kartenausschnitt -dargestellt werden. Der 
KartenmaLJSs'tab wird dann wiederum im wesentlichen umgekehrt 
proportional der Entfernung zwischen aktuellem 
Fahrzeugstandort und nachstem Entscheidungspunkt, 
gegebenenfalls auch in vorgegebenen Stufen, gewahlt. 
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ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 


Anspriiche 

1. Verfahren zur Steuerung des MaSstabs eines auf einer 
Anzeigeeinheit (50) eines Navigationsgerats (10) 
dargestellten Kartenausschnitts , dadurch gekennzeichnet , 
daS der MaSstab des dargestellten Kartenausschnitts in 
Abhangigkeit einer aufgrund einer berechneten Fahrroute 
(220) ausgegebenen Fahranweisung eingestellt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet , dafi 
der MaSstab des dargestellten Kartenausschnitts in 
Abhangigkeit der Entfernung einer aktuellen 
Fahrzeugposition (210) zu einem Entscheidungspunkt (215) , 
auf den sich die Fahranweisung bezieht, eingestellt wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dafi 
der MaSstab des dargestellten Kartenausschnitts derart 
eingestellt wird, daS die Strecke zwischen aktueller 
Fahrzeugposition (210) und nachstem Entscheidungspunkt 
(215) in im wesent lichen kleinstmoglichem MaJSstab 
dargestellt wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, 
daS der MaSstab des Kartenausschnitts derart eingestellt 
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wird, daS sowohl der aktuelle Fahrzeugstandort (210) , als 
auch der nachste Entscheidungspunkt (215) auf der Anzeige 
i^daiEigesfe el 1 1 ' -weasden . 

Verf ahren-^nach Aiiaspruch 4 , vdadurcho.gekenn^zeiGhnet , daS 
der MaSstab des Kartenausschnitts derart eingestellt 
wird, dafi ein vorgegebener Utnkreis um den aktuellen 
Fahrzeugstandort (210) iind/oder den nachsten 
Entscheidungspunkt (215) auf der Anzeige darstellbar ist. 

Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 5, dadurch 
gekennzeichnet, daJS der MaSstab des dargestellten 
Kartenausschnitts wesentlicihen umgekehrt proportional 
zur Entfernung zwischen.u^akfeuielletn Fahrzeugs^tandort (210) 
und ^dem nachsten Entscheidungspunkt ,(.215) eingestellt 
wird. 

Ver*fahren nach einem der AnsprnCiche 2 bi& S, dadurch 
gekennzeichnet, daJS der MaSstab des aktuellen 
Kartenausschnitts bei Annaherung des Fahrzeugstandorts 
(210) an den nachsten Entscheidungspunkt (215) in 
vorgegebenen Stufen verkleinert wird. 

Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 7, dadurch 
gekennzeichnet , daS der MaSstab des dargestellten 
Kartenausschnitts bei Erreichen des Entseheidungspunkt.es 
(215) durch den aktuellen-^Fahrzeugstandort (210) v^nach dem 
Verfahren nach einem der Anspruche 2 bis 7**=^mit dem..dann 
nachsten Entscheidungspunkt (216) eingestellt wird. 

Navigationsgerat mit einer Anzeigevorrichtung (50) zur 
Darstellung eines Kartenausschnitts, und einer Steuerung 
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(20) zur Einstelliing des MaSstabs des dargestellten 
Kartenausschnitts, dadurch gekennzeichnet , dag die 
Steuer\ing (20) den MaJSstab des dargestellten 
Kartenausschnitts in Abhangigkeit einer Fahranweisung 
einstellt . 


07 . 06^. 99^.^Rb 

ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 


Nftviq^tionSQerat und Verfahren z ur Steueruna des MaiSstabs 
eines auf einer Anze iaeeinheit eines Naviaationsaerats 
daraes tellten Kartenausschnitts 

Zusammeniirassung 

Es wird^ ein 'V^:§fmr;^n%.zur:*^^^^ tMa-Ss>t?iabs ein.es auf 

einer Ar^zei^^gee^n^ .,C10) 
dargesfeelltemKarositmaussGh^^^ vorgeschn^^^a-gen^is^dasr-sxch 
-dadur ch^am s z e^^trhne t / ^^daE**- de f***^M'aSs t ab^de s dairge s t e 1 1 1 en 
Kartenausschnitts in Abhangigkeit einer aufgrund einer 
berechneten Fahrroute (220) ausgegebenen Fahranweisung, 
eingestellt wird. Insbesondere wird der KartenmaSstab derart 
eingestellt, daS sowohl ein aktueller Fahrzeugstandort 
(210) , als auch ein nachster Entscheidiingspunkt (215) auf 
der Anzeige darstellbar sind. 

Weiter^swdbrd ein Na\^i<gatvi®i|sge-rat-:;mit einer 
AnzeigevorriGhitusng zui>:«i)ars»tellMng eiiaes 

Kartenausschnitts, und einer Steuerung (20) zur Einstellung 
des MaSstabs des dargestellten Kartenausschnitts 
vorgeschlagen, bei dem die Steuerung (20) den Mafistab des 
dargestellten Kartenausschnitts in Abhangigkeit einer 
Fahranweisung einstellt. 
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Das vorgeschlagene Verfahren sowie Navigationsgerat 
ermoglicht eine stetige Anpassung des MaSstabs des auf der 
Anzeigeeinheit des Navigationsgerats angezeigten 
Kartenausschnitts in Abhangigkeit von Fahranweisungen . 
Insbesondere wird der MaSstab des Kartenausschnitts stets so 
gewahlt und wahrend der Fahrt des Kraft fahrzeugs angepaSt, 
daS die zwischen aktuellem Fahrzeugs tandort und nachstem 
Entscheidiangspunkt, beispielsweise einem Abbiegepunkt , 
zuruckzulegende Wegstrecke vollstandig und mit 
groiStmoglicher Auflosung auf der Anzeigeeinheit dargestellt 
wird. 

(Figur 3A) 
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